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@> Systeme de securite pour vehlcule automobile. 

(S?) Systeme de securfte pour vehfcule automo- 
bBe, comportant des moyens pour commander 
au rnotns un organe de securite en situation de 
retoumement du vehlcule automobile, caracte- 
rise par le fait quH comporte un gyrometre (10) 
mesurant la Vitesse de rotation de roulis et des 
accelerometres (11, 12, 13) et des moyens elec- 
troniques (9) pour trailer les signaux de ce 
gyrometre et des accelerometres pour 
commander factionnement de I'organe de 
securite. 
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SYSTEME DE SECURITE POUR VEHICULE AUTOMOBILE 



La presente invention a pour objet un systeme de 
securite pour vehlcule automobile comprenant des 
moyens pour commander au moins un organe de 
securite en situation de retournement du vehicuie. 

Pour des raisons de securite en cas de retourne- 
ment, on prevoit un arceau de securite fixe et deploye 
sur les vehicules de type coupe. Pour des raisons 
esthetiques, on cherche a eviter cet arceau fixe. On 
a deja envisage de monter un arceau escamotaWe 
abaisse en position de repos. Cet arceau se met auto- 
matiquement en position relevee des i'amorce <fun 
retournement 

.La presente invention a pour but de fournir un 
systeme de securite d*un organe de securite dont le 
pilotage permet de discriminer, avec une bonne pre- 
cision, les cas de retournement notamment lies aux 
derapages. 

Selon une caracteristique, le systeme de securite 
comporte un gyrometre mesurant la Vitesse de rota- 
tion de roulfs et des accelerometres et des moyens 
electroniques pour traiterles signaux de ce gyrometre 
et des accelerometres pour commander Taction ne- 
ment de I'organe de securite. 

Selon une caracteristique, le systeme comporte 
des moyens de traitement pour caiculer le rapport 
d'acceleratlon transversa) e sur 1'acceleration verth 
cale et si ce rapport depose un seuil predetermine 
pour autoriser 1'integration de la vitesse angulaire de 
roulis issue du gyrometre pendant une periode de 
temps predeterminee et si ie signal resultant de ('inte- 
gration depose une valeur seuil predeterminee (SJ 
pour commander I'actionnement de I'organe de secu- 
rite. 

Selon une caracteristique, le systeme comporte 
des moyens de traitement pour caiculer un module de 
1'acceleration dans le plan du vehicuie a partir des 
signaux d'acceleratton longitudinale et d'acceleration 
transversale des accelerometres si cette valeur 
depasse un seuil predetermine pour autoriser (Inte- 
gration de la vitesse angulaire de roulis issue du gyro- 
metre pendant une periode de temps predeterminee 
et si le signal resultant de Integration depasse une 
valeur seuil predeterminee (Sj) pour commander 
I'actionnement de r organe de securite. 

Selon une caracteristique, la commande du sys- 
teme de securite est actionnee lors de forte valeur de 
la vitesse de rotation de roulis du vehicuie. 

Selon une caracteristique, le systeme comporte 
des moyens de traitement pour caiculer un module de 
1'acceleration dans ie plan du vehicuie a partir des 
signaux d'acceleration transversale et d'acceleration 
longitudinale et si ce module depasse un seuil prede- 
termine (S2) pour commander Pactionnement de la 
commande de Porgane de securite. 

L'invention va maintenant etre decrite avec plus 



de detail en se referant a un mode de realisation 
donne a litre d'exemple et represents paries dessins 
annexes sur lesquels : 
5 - La figure 1 est une vue partielle d'un vehicuie 
equipe du dispositif selon rinvention, 

- La figure 2 est une vue en elevation du meca- 
nisme du dispositif, 

- La figure 3 est une vue de la commande asso- 
10 ciee au dispositif, 

- La figure 4 est un schema fonctionnef de releo- 
tronique de pilotage du dispositif, 

- La figure 5 est un schema de la strategie de pOo- 
tage, 

15 - La figure 6 est un schema de vehicuie en diffe- 
rentes situations de retournement 
En se referant a la Figure 1 , le systeme comprend 
deux organ es de securite 1. Ces organes sont des 
arceaus monies ptvotants autour (faxes longltudt- 
20 naux 2 du vehlcule sur des supports 3 fixes tateraie- 
ment a la caisse du vehicuie. II y a un arceau par 
siege. 

En pas Hon de repos, ces arceaux sont replies 
dans la position A, derriere les sieges a I'interieur de 

25 Cenveloppe de caisse. lis presentent des moyens 
d'accrochage cooperant avec des venous 4. (Is peu- 
vent se deployer, en pivotant jusqu'ace que les orga- 
nes d'accrochage viennent s'endencher dans les 
verrous 4. Dans la position deployee reperee B, les 

30 arceaux assurent ia securite des passagers. Chaque 
arceau debat derriere le siege dans un plan transver- 
sal vertical. 

Le mouvement de pivotement est donne par des 
organes d'actionnement par exemple des verins 
35 pneumatiques 6 actionnes chacun par du gaz haute 
pression contenu dans une cartouche 7. L'arrivee du 
gaz sous pression dans le v6rin 6 est controlee par 
une vanne pyrotechnique 8 commanded par une unite 
electronique 9. 
40 L'electronique 9 recoit les informations d'un gyro- 
metre 10 de mesure du roulis, d'un acceterometre 11 
longitudinal, d'un accelerometre 12 transversal, d'un 
accelerometre 13 vertical. 

Les signaux de mesure provenant des accelero- 
45 metres longitudinal et transversal 11 et 12 sont 
envoyes a un circuit de calcul 14 qui determine un 
module d'acceleratlon dans le plan du vehlcule. Ce 
calcul est du type K T (tt) 2 ♦ Kl (tl) 2 . Le signal du circuit 
14 estenvoye a deux comparateurs 15 et 25 qui deter- 
so minent si le signal depasse ou non les seuils S 4 et S« 
predetermines. 

Les signaux provenant des accelerometres trans- 
versal et vertical 12 et 13 sont envoyes a un compa- 

rateur 16 determinant si le rapport -J^rr depasse un 
55 ym(r* 

seuil S t predetermine. 
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Les signaux de sortie des circuits 15 et 16 sont 
errvoyes par rinterrnedialre d'un circuit OU 17 a un cir- 
cuit 18. 

Le signal du circuit 25 envois un signal de valida- 
tion a une commande 24 par Hnterm&tiaire d'un cir- 
cuit OU 23. 

Le signal provenant du gyrometre a roulis 1 0 indi- 
que la vitesse angulaire de roulis. Ce signal est 
envoye a un circuit dlritegratfon 19 assurantrintegra- 
tion du signal vitesse du gyrometre a roulis 10 et a un 
comparateur 22. Le circuit d'integration 19 recoit le 
signal du circuit 18. 

Llntegration du signal vitesse de roulis est assu- 
ree par le circuit 19 pendant une periode de temps 
predetermines Ce signal integre est envoy6 a un 
comparateur 20 qui, si le signal depasse un seuil pre- 
determine S* envoie un signal de validation a une 
commande 24 par Hnterm^diaire d'un circuit OU 23. 
Cette strategic permet d'integrer le signal vitesse de 
roulis pendant des periodes de temps finies, ce qui 20 
permet de s'affranchir ainsi des problemes de derive 
dOs aux offsets. 

Le signal du gyrometre 10 est envoye a un 
comparateur 22 determinant si le signal depasse un 
seuil predetermine S3. Le signal de sortie du compa- 25 
rateur22 est envoye avec le signal du comparateur 20 
sur le circuit OU 23 commandant le disposltif 24 
d'actbnnement du verin. 

Les d'rfferents seuils et la periode de temps durant 
laquelie on autorise reintegration sont dermis en tone- 30 
tion du vehicule (structure, dynamique). 

La commande eJectronique du systeme tient 
compte des diverses situations de retournement 

SileseuB S t est depasse, ctest-a-dire sile rapport 
acceleration transversale 12 sur acceleration verti- 35 
cale 13 est superieur a ce seuil, Integration du signal 
du gyrometre 10 est realisee pendant la periode de 
temps AT deiinie par le circuit 18. Si la valeur de cette 
integrate est superieure au seuil S 2 , le comparateur 
20 declenche la commande du systeme de s6curite. 40 
Cette commande intervient, en particulier, en cas de 
retournement sur plan incline (figure 6A). Dans ce 
cas, le vecteur M9 sort du triangle de substentation du 
v6hicufe (triangle de substentation defini par la hau- 
teur du centre de gravite et la demi-voie du vehicule. 45 

Ce cas peut aussi se produire en cas de dera- 
page suivi d'une reprise d'adherence ou d'un obstacle 
(figure 6C). Ce derapage peut se produire meme sous 
faible acceleration transversale si le vehicule est sur 
un sol de faible adherence. so 

Au moment de la reprise d* adherence ou du choc 
contre I'obstacle, le rapport d'acceteration transver- 
sale sur acceleration verticale peutdepasserle seuD 
S, etautoriser i'integration du signal vitesse angulaire 
du roulis 10. 55 

Si la valeur du module de ^acceleration dans le 
plan horizontal du vehicule donne parl'expression K T 
(Tr) 2 + Kl (Yi) 2 est superieure au seuil S 4 , I'integration 



du signal du gyrometre 10 est realisee par le circuit 1 9 
pendant la periode de temps AT definie par le circuit 
1 a Si la valeur de Fintegrale depasse le seuil S* le 
comparateur 20 declenche la commande de I'arceau. 
5 Cette commande intervient dans les cas Blustres figu- 
res 6B, 6C deja pris en compte dans le cas precedent 
Mais on fait \ntervenlr la notion cf anticipation interes- 
sante pour obtenir un meilleur temps de reponse en 
comportement dynamkjue du vehicule. 
10 Si la valeur de la vitesse angulaire de roulis est 
supeneure au seufl S3, le comparateur 22 declenche 
la commande de r arceau. 

St la valeur du module de r acceleration dans le 
plan horizontal du vehicule est superieure au seuil S& 
15 on declenche fa commande de I'arceau. Cette 
commande intervient notamment en cas de choc late- 
ral violent 

Le systeme de securite pourrait etre applique a 
d'autres organes de securite qu'un arceau de secu- 
rite. 

En resume, le disposltif etectronique dont le 
schema sy noptique est don ne figure 4, permet la mise 
a feu du verin lorsque I'une au moins des conditions 
suivantes est realisee : 

- le module de r acceleration dans le plan horizon- 
tal du vehicule est superieur au seufl S 6 , 
— la vitesse angulaire de roulis est superieure au 
seuil S 3 , 

- Le module de ('acceleration dans le plan hori- 
zontal du vehicule est superieur au seuil S 4 et 
Tangle de roulis est superieur au seuil S2, 

- |e rapport acceleration transversale sur accele- 
ration verticale est superieure au seuil S t et 
1' angle de roulis est superieur au seuil S 2 . 



Revendications 

1. Systeme de securite pour vehicule automobile, 
comportant des moyens pour commander au 
moins un organe de security en situation de 
retournement du vehicule automobile, caracte- 
rise par le fait qull comporte un gyrometre (10) 
mesurant la vitesse de rotation de roulis et des 
accelerometres(11, 12, 13) et des moyens elec- 
troniques (9) pour traiter les signaux de ce gyro- 
metre et des accelerometres pour commander 
Tacfionnement de I'organe de security. 

2. Systeme selon la revendication 1, caractense par 
le fait qui comporte des moyens de traitement 
pour calculer le rapport d'acceieration transver- 
sale sur I'acceleration verticale et si ce rapport 
depose un seuil predetermine pour autoriser 
Integration de la vitesse angulaire de roulis Issue 
du gyrometre (10) pendant une periode de temps 
piedelerminee et si le signal resultant de I'inte- 
gration depose une valeur seuil redetermined 
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(SJ pour commander I'acttonnement de I'organe 
de securite. 

3. Systeme selon Tune quelconque des revendica- 
ttons precedentes, caracterise par le fait qir*il 5 
comporte des moyens de traitement pour calculer 

un module de Tacceleration dans le plan du vehh 
cule a partirdes signaux d'acceleration longitudk 
na)e et ^acceleration transversale des 
accelerometres et si cette vaieur depasse un 10 
seufl predetermine pour autoriser Integration de 
la Vitesse angulaire de roulls issue du gyrometre 
(10) pendant une pediode de temps predetermK 
nee et s) le signal resultant de (Integration 
depasse une vaieur seuB preddterminee (S2) is 
pour commander Tactionnement de Porgane de 
securite. 

4. Systeme selon Tune quelconque des revendlca- 
tk>ns precedentes, caracterise par le felt que la 20 

. corrimande du systeme de securite est actionnee 
lors de forte vaieur de la Vitesse de rotation de 
roulis du vehlcule. 

5. Systeme selon la revendicatlon 1 , caracterise par 25 
le fait qu*il comporte des moyens de traitement 
pour calculer un module de Tacceleration dans le 
plan du vehlcule a partir des signaux □"accelera- 
tion transversale et (Tacceleration longitudinaie 

et si ce module depasse un seuil predetermine 30 
(S 5 ) pour commander Tactionnement de la 
commando de Porgane de securite. 

6. Systeme selon Tune quelconques des revendlca- 
tions precedentes, caracterise par le fait que 35 
Torgane de securite est un arceau mobile de 
securite. 

7. Systeme selon la revendicatlon 6, caracterise par 

le fait que cet arceau (1) est monte pivotant 40 
autour (fun axe longitudinal (2) du vehicuie et 
porte des moyens d'accrochage susceptibles de 
s'enclencher dans un verrou. 

8. Systeme selon Tune quelconque des revendica- 45 
tions 6 et 7, caracterise par le fait qull comporte 
deux arceaux assodes chacun a un siege. 
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I-PLAN INCLINE ( QUASI- STATIOUE) 



FIG. 6a 




U-RETOURNEMENT SOUS ACCELERATION TRANS VERSALE 

FIG. 6 b 
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m -DERAPAGE ♦ REPRISE D'ADHERENCE OU OBSTACLE 

FIG.6c 




1 



EP 0 430 813 A1 



tlZZtT*" RAPPORTD E RECHERCHE EUROPUENHB * u ***** 



EP 90 40 3408 



DOCUMENTS CONS1PERES COMME PERTINENTS 



Cntrgorie 



P.X 



Citation dn document avec indication, en cas de becoln, 
des parties ggrtjneajtg 



6&-A-2184586 (DMMLER-BENZ A. 6.) 

* revendl cation 1; figure * 

VO-A-8705570 (ROBERT BOSCH GMBH) 

* page 3, llgnes 13 - 19 * 

* page 7, ltgne 30 - page 9, llgrw 2; figure 4 * 

GB-A-2186369 (ROBERT BOSCH GMBH) 

* page 2, llgnes 39 - 50; figure 3 * 

FR-A-2357405 (DAIMLER-BENZ A. 6. ) 
? page l t llgnes 1-6; figure Z * 

* page 3, llgnes 18 - 27 * 

REVUE AUTOMOBILE. 

vol. 85. no. 40, 27 septenbre 1990. BERNE CH 
page IS 

"laguna, une etude de Renault 0 

* colonne 3, llgne 14 - colonne 5, ltgne 12; 
figures * 



1* present rapport * ftr efaMi 



p»nr Ionics foe rerenrfteations 



IA HAVE 



12 MARS 1991 



RcTcn dieatior 
concernce 



1. 5, 6 
1. <, 6 

1. 4. 6 



1. 6. 7 



CATEGORIF DES DOCUMENTS CITES 

X : antlcnJIeroMDt pertteent a Id! seal 

V : »af1kaflercment pertlaar cn eomMnakw arrc no 

aatre document de fa nCmc 
A : arrierc-plaa tedmotogf«»c 



CLASSEMENT DE \Jl 
DEMANPE 0nt CLS ) 



B60R21/13 



DOMAINES TECHNIQUES 
OS) 



RECIIEKOIES QmL < 



B60R 



DUBOIS B.F.J. 



T : tbeorte oo arindpe i la base de rferallea 
E : docarocnl de brevet anterleor, mat* poblle a b 

date de depot ou aprfe cctte date 
D : die dans la demaade 
h x dte poor d'aelrcs nlvms 



P : docament Interrahtre 



« ! memhre de b mAnr famine, document corrwpondaoT 



10 



